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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

@ Elektrisches Antriebssystem zur aktiven Schwingungsdampfung 

@ Verfahren zum Steuern eines elektrischen Antriebssy- 
stems, das der Verstellung einer Mehrzahl dreh-, ver- 
schwenk- und/oder linear bewegbarer Funktionsteile in 
Geraten und Maschinen, beispielsweise der Zylinder oder 
Walzen insbesondere in Bogen- oder Rollendruckmaschi- 
nen, zueinander in ihrer Lage und/oder Geschwindigkeit 
dient und ein oder mehrere geregelte Antriebseinheiten 
aufweist, die jeweils mit einem der Funktionsteile oder ei- 
ner Gruppe davon verbunden sind, wobei mit dem ange- 
triebenen Funktionsteil oder der angetriebenen Funkti- 
onsteilgruppe mindestens ein Teil der sonstigen Funk- 
tionsteile und/oder sonstigen Funktionsteilgruppen me- 
chanisch gekoppelt ist, wobei einer oder mehrere Senso- 
ren zur Erfassung und Ruckfiihrung von Beschleuni- 
gungszustanden eingesetzt werden, zumindest eines 
• Teils der Funktionsteile oder Funktionsteilgruppen in ein 
- jeweiliges Reglermodul der einen oder mehreren An- 
L triebseinheiten, uber welches die eine oder mehreren An- 
triebseinheiten auf der Basis eines oder mehrerer Regel- 
gesetze oder -algorithmen zur aktiven Dampfung von 
Schwingungen der Funktionsteile a ngesteuert werden. 
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Beschreibung 

Die Erfindung belriffl cin Stcuerungsverfahrcn fur ein 
elektrisches Aniriebssystem fur angelriebene und miteinan- 
der gekoppelte Funktionsteile von Geraten und Maschinen, 
insbesondere Druckmaschinen gemaB Oberbegriff des Pa- 
tentanspruchs 1. Ferner betrifft die Erfindung ein elektri- 
sches Aniriebssystem, das zum Verstellen mehrerer beweg- 
barer Funktionsteile in Geraten und Maschinen, insbeson- 
dere Druckmaschinen ausgelegt ist, gemaB Oberbegriff des 
Patentanspruchs 8. 

Bei komplexen mechanischen Systemen mil niiteinander 
verkoppelten, bewegbaren Funktionsteilen fuhren die Viel- 
zahl unterschiedlicher Massen, Nachgiebigkeiten, Steifig- 
keiten, Fcderelemente, Dampfungselemente usw. zu einer 
erhohten Schwingungsneigung. Dies zcigt sich vor allem 
bei Druckmaschinen mil Konigswcllcn, wo die Schwin- 
gungsprobleme urn so gravierender werdenje mehr Druck- 
werke und sonstige Funklionsieile entlang der Konigswellc 
synchronisierl sind. 

So ist in DE 198 26 338 Al im Zusammenhang mil ei- 
nem gattungsgemaBcn Stcuerungsverfahrcn und einem gat- 
tungsgemaBen elektrischen Antriebssystem festgestellt, daB 
einc Druckmaschine bei gleicher Druckgeschwindigkcit urn 
so starker zu Schwingungcn ncigt, jc groBcr die Zahl der 
miteinander mechanisch gekoppelten Druckwerke isi. Unter 
"Schwingungcn" wcrden dabei periodischc Umfangsge- 
schwindigkeitsschwankungen verstanden. Urn diesen zu be- 
gegnen, wird eine derart ausgebildele Regeleinrichtung vor- 
gcschlagcn, daB dicsc die Phascnlagc der maschinenbeding- 
ten Umfangsgeschwindigkeitsschwankungen erfaBt und 
diese Phasenlagen relativ zueinander derart verschicbt, daB 
in bestimmten Drehwinkelstcllungen beispielsweise einer 
Bogenubergabe eine periodisch wiederkehrende maximale 
Ubercinstimmung bcziiglich Ort und Zcit eintritt. Dieser 
Losungsvorschlag basiert auf der Annahme, daB die Um- 
fangsgeschwindigkeitsschwankungen sich periodisch bei je- 
dcr Umdrehung wicderholcn und zwar bei jeder einem scpa- 
raten Antricb zugeordneten Einheit. Dadurch soil es mog- 
lich sein, eine Ubercinstimmung in der Drchwinkclstcllung 
bei der Bogenubergabe dadurch zu crziclen, daB die Phasen- 
lagen relativ zueinander verschoben werden, was durch eine 
voriibergehende Beschleunigung oder Bremsung der An- 
iriebe von Druckwerken oder Druckwerksgruppen im Ver- 
gleich zu einem Leildruckwerk moglich ist. Allerdings setzt 
die genanntc Annahme der sich periodisch wicderholendcn 
Umfangsgeschwindigkeitsschwankungen voraus, daB ent- 
lang eincs geschlossenen Zahnradcrzugs moglichst gleich- 
artig arbeitende und strukiurierte Druckwerke aneinander- 
gereiht sind. 

Aus DE 42 34 928 A 1 und dem zugehorigen Zusatz 
DE 44 12 945 Al ist eine Vorrichtung und ein Verfahren zur 
Dampfung von mechanischen Schwingungcn von Druck- 
maschinen bekannt. Dazu wird in der lctztgcnanntcn Vcrof- 
fcntlichung, Spalte 4, Zeile 9 und 10, die Winkel- und Dreh- 
zahl-Messung in der Druckmaschine angeregt. Im Rahmen 
eines Regelkreises werden die Messwerte zu Steuerungs- 
werten fiir Antriebs- und/oder Zusatzmotoren zwecks 
Schwingungsdampfung wcitcrvcrarbeitct. Allerdings liefcrt 
die Winkel- und Drehzahl-Messung Informationen iiber das 
zu dampfende System, welche die Dampfung mindernde bc- 
zichungsweisc beeinlrachtigende Phasenvcrschicbungcn 
beinhaliet. 

Es ergibl sich die der Erfindung zugrundeliegende Auf- 
gabe, ein elektrisches Antriebssystem und ein zugehoriges 
Stcuerungsverfahrcn zu schaffen, mittels welchcm die 
Schwingungsncigungcn bei viclfalligcn Komplexen, me- 
chanischen Systemen mil mechanisch gekoppelten Funk- 
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tionsieilen, insbesondere mil in Reihe aneinandergekoppcl- 
len Druckwerken einer Druckmaschine, mil hoher Anwen- 
dungsfiexibililai und erhohter Efiektivitat reduziert werden 
konnen. Die Wirksamkeit der Schwingungsdampfungen soil 
5 nicht auf Strukturen mil gleichartigen, verkoppelten Funk- 
tionsteilen oder Funktionsteilgruppen beschrankl sein. 

Zur Losung werden das in Patentanspruch 1 definierte 
Stcuerungsverfahrcn und das in Patentanspruch 8 definierte 
elcktrische Antriebssystem vorgeschlagen. ZwcckmaBigc, 

to vorteilhafle Ausgestaltungen ergeben sich aus den abhangi- 
gen Anspruchen. 

Danach werden im Rahmen der Erfindung Beschleuni- 
gungssensoren zur Bildung von wirksamen Zu stands- Ruck- 
fuhrungen an das Regelungsmodul im elektrischen An- 

15 triebssystem bzw. in der Aniriebseinheit verwendet. In der 
Regelungscinrichtung lassen sich Verfahren zur aktiven 
Dampfung der im mechanischen System entstehenden 
Schwingungcn implementieren. Insbesondere lassen sich 
die Schwingungcn drehschwingungsfahiger Zylinder einer 

20 Druckmaschine, die ganz oder teilweise iiber Zahnrader 
oder andere Elemente mechanisch gekoppelt sind, dampfen. 

Mit dem erfindungsgcmaBcn Einsatz von Beschleuni- 
gungssensoren, insbesondere an sich bekannter Ferraris- 
Sensoren, wird der Vortcil crzielt, daB entdampfend wir- 

25 kende Phasenvcrschicbungcn vermieden wcrden, die bcim 
Einsatz von Lage- oder Geschwindigkeitssensoren resultie- 
ren. Der Einsatz von Beschlcunigungssensoren verbessert 
die Beobachtbarkeit des Systems zum cinen durch die Art 
der Messung und zum anderen durch die Anzahl und den 

30 Ort der BcschlcunigungsmcBstcllcn. Mit dem endungsge- 
maBen Erfassen der Beschleunigungen der zu bewegenden 
Massen wird vorteilhaftdiedirekte, unmitlelbarc und unver- 
zogertc Reaktion auf einwirkendc Krafte erfaBt. Die Be- 
schleunigungssensoren liefern die direkte Information iiber 

35 das Bcwegungsverhalten und sind so hervorragend geeig- 
net, ein Ruckkopplungssignal bereitzustellen, aus dem sich 
effektive StellgroBen zur aktiven Dampfung der Schwin- 
gungcn der verkoppelten Funktionsteile ablciten lassen. 
Wenn dagegen wie beim eingangs genannten Stand der 

40 Technik lediglich die Winkelgcschwindigkcit oder Winkel- 
lage gemcsscn wird, dann stellen diese MeBwerie vcrzogerie 
Informationen iiber auf das zu steuernde Funktionsteilsy- 
stem einwirkende Krafte dar, und die Verzogerungen bzw. 
Phasenverschiebungen konnen unerwiinschte Schwin- 

45 gungsneigungen leicht noch verstarken. 

Grundsatzlich sind absolute Drchbeschlcunigungsscnso- 
ren allgemein erhalllich und auch im Rahmen der Erfindung 
einsetzbar. Jedoch ergibt sich bei der Messung der absoluten 
Drehbeschlcunigung einer Achsc der Nachteil, daB leichl 

50 externe, von der AuBenumgebung herriihrende Krafteein- 
wirkungen mit erfaBt werden, die aber vielfach rein zufalli- 
ger Natur sind und zur Beobachlung der zu dampfenden Ei- 
genschwingungen des mechanischen Systems unmittelbar 
nichts beitragen. Moglich ist die Ausfiltcrung solcher cxtcr- 

55 nen Storeinflusse aus den BeschleunigungssmeBsignalen, 
jedoch erzeugen die enLsprechenden TiefpaB filter Verzoge- 
rungen, die entdampfend wirken konnen. Dem wird mit ei- 
ner besonderen Ausbildung der Erfindung begegnet, wo- 
nach zur Erfassung des oder der Bcschleunigungszusiandc 

60 der Funktionsteile die Reiativbeschleunigung zwischen dic- 
sem und einem tragenden Geslcll oder derglcichen gemcs- 
scn wird, welches dabci das nichtbewegte Bezugssystem 
bildet. Als Relativ-Beschleunigungssensoren sind linearc 
und rotatorische Ferraris-Sensoren an sich bekannt. 

65 Bei einer besonders vorleilhaften Ausbildung der Erfin- 
dung wird eine Mehrzahl von Eleklromotoren zur aktiven 
Schwingungsdampfung cingesctzt. Dabei laBt sich die Stcu- 
erbarkeit von Motorik und Regelungstrecke erstens durch 
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die An des Antriebs, die zum Beispiel durch den Einsatz re- 
aktionsschneller Servoaniriebe gepragt sein kann, und zwei- 
tens durch die Anzahl und den Ort der Stel lei ngri fife im me- 
chanischen System an den verkoppelten Funktionsieilen 
verbessern. Vor allem durch den gezielten Einsatz reaktions- 
schneller und auch kleiner bzw. kostengunsliger Servoan- 
triebe gezielt an den wirksamsten Stellorten des zu bewe- 
genden mechanischen Systems und ausschlieBHch zur akti- 
ven Schwingungsdampfung wird eine auBerordentlichc Sta- 
bilisierung und Beruhigung des mechanischen Funktions- 
teilsystems erreicht. 

Durch die Erhohung der Verarbeitungsgeschwindigkeiten 
(hohere Produkti vital) und die VergroBerung der Maschinen 
insbesondere niit verlangerten Langswellen eines geschlos- 
senen Zahnraderzugs ergibt sich der Umstand, daB von den 
als Funktionskette hintereinandergekoppelten Funktionstei- 
len die lctzlcn zu den hcftigstcn Schwingungcn mil den 
groBten Amplituden neigen. Unter diesem Gesichtspunkt 
besteht cine kostensparende Variante der Erfindung darin, 
daB lediglich am letzten, vorletzten und/oder drittleizten 
Glied der Funktionskette ein Beschleunigungssensor und 
gegebcnen falls ein aktiver Schwingungsdampfcr zur Ruck- 
fuhrung des Beschleunigungszustandes in die jeweilige Re- 
geleinrichlung angeordnet ist. 

Eine wciterc vortcilhaftc Ausbildung der Erfindung be- 
stehi darin, daB in der Regeleinrichtung der Antriebseinheit 
ein MehrgroBcn-Regler eingesetzt ist, der bei spiels wcise als 
ZuslandsgroBen-Regler konzipieri ist und der Aufnahme ei- 
ner Mchrzahl von Ausgangssignalen der Beschleunigungs- 
scnsorcn und gcgcbcnenfalls von Motor-Lage- und Winkel- 
signalen dient. Algorithmen fur solche Regler sind aus be- 
kannten Verfahren der Regelungstechnik enlsprechcnd den 
vorliegenden Gegebcnheiten und Erfordernisscn ableitbar 
(vgl. Kai Muller, "Entwurf robuster Regelungen", Taubner 
Stuttgart 1996, insbesondere Seiten 6 und 7; Alexander 
Weinmann "Regelungen - Analyse und technischer Ent- 
wurf', Band 2, dritte Auflage, Springer- Verlag Wien New 
York 1995; Jorg Raisch "MchrgroBcnregelung im Frequenz- 
bereich" R. Oldenbourg Verlag Munchen Wien 1994). 

Weitere Einzelhciten, Merkmale, Vorteile und Wirkungen 
auf der Basis der Erfindung ergeben sich aus der nachlbl- 
genden Beschreibung bevorzugter Ausfuhrungsbeispiele 
der Erfindung und den Zeichnungen, die in den Fig. 1, 2, 3 
und 4 je ein Block- und Strukturbild fur erfindungsgemaBe 
Ausfuhrungen von Antriebssystemen zeigen. 

GcmaB Fig. 1 ist das erfindungsgemaBe Antriebssystem 
in einer Bogendruckmaschine 1 flir fiinf Farben verwendet. 
Entsprechend sind funf Druckwerke 2 je miteincm Platlcn- 
zylinder 3, cinem Gummituchzylinder 4 und einem Gegcn- 
druckzylinder 5 angeordnet. Zwischen zwei Gcgendruckzy- 
lindern 5 befindet sich jeweils ein Ubergabezylinder 6, der 
dazu dient, die im Anleger 7 aufeinandergestapelten Bogen 
8 von einem Druckwerk zum nachsten Druckwerk 2 zu 
transporticrcn, bis sic zum Auslcger 9 gclangcn. Zur Sichcr- 
stellung der Bogcnubergabc sind der Gegendruckzylinder 5 
und der Ubergabezylinder 6 jeweils mil Greifelementen 10 
versehen (schematisch als Umfangsaussparungen angedeu- 
lei). 

GcmaB Fig. 1 ist eines der Druckwerke 2 zu scinem An- 
tricb mil einem Eleklromotor M verbunden, der einen Lage- 
odcr Geschwindigkcitsgebcr G aufweist. Der Elcktromotor 
M wird von cinem Wechsclrichter 14 aus betricben, wclcher 
von einem Einachs- Regler 15 angesteuert ist. Dieser ist ein- 
gangsseitig mil dem Lage- oder Geschwindigkeiisgeber G 
zur Motorregelung verbunden. Ein weiterer Eingang des 
Einachs-Reglers 15 ist an cine Kommunikationsverbindung 
16 angeschlosscn. Der Wechsclrichter 14 und der Einachs- 
Regler 15 sind uber eine gemeinsamc Versorgungseinheit 17 



mil dem Strom versorgungsnetz 18 verbunden. Ferner ist ein 
MehrgroBen-Regler 19 angeordnet, der uber ein Netzieil 20 
ebcnfalls mil dem Strom versorgungsnetz 18 verbunden ist 
sowie ein Sensor-Interface 21 fur eine Mehrzahl von Sen- 

5 sorsignalen aufweist. Diese werden von an sich bekannten 
Ferraris-Beschleunigungssensoren Fl, F2, F3, F4 und F5 er- 
zeugt, deren Anzahl und MeBorte je nach Randbedingungen 
zu wahlcn sind. Im gezeichneten Beispiel isi pro Druckwerk 
2 ein Beschleunigungssensor vorzugsweise am Gegen- 

to druckzylinder 5 angeordnet. Weiter ist der MehrgroBen- 
Regler 19 uber ein Kommunikations-Interface 22 mil der 
Kommunikalionsverbindung 16 zum Einachs-Regler 15 
verbunden. Ein weiteres Kommunikations-Interface 24 
dient dem Daten- und Befehlsaustausch mil einer uberge- 

15 ordneten Leitsieuerung 27. Physikalisch konnen der Ein- 
achs-Rcgler 15 und der Mehrachsregler 19 in cinem ge- 
mcinsamcn Gcrat bzw, inncrhalb eines gemcinsamen Ge- 
hauses zusammengefaBt sein. Anhand der Erfassung der Be- 
schleunigungszustande innerhalb des mechanischen Funkti- 

20 onsteilsystems 3, 4, 5, 6 konnen der MehrgroBen-Regler 19 
und der Einachs-Regler 15 entsprechend geeigneter Regel- 
algorithmen im Sinne einer aktiven Schwingungsdampfung 
zusammenwirken und dazu StellgroBen an den Eleklromo- 
tor M ausgeben. 

25 Gcgcnubcr dem zuvor crlautcrtcn Ausfuhrungsbcispiel 
unterscheidet sich das nach Fig. 2 dadurch, daB zwei lei- 
stungsmaBig elwa aquivalente Anlricbsmotoren Ml , M2 zur 
Last- oder Momentenaufleilung vorgesehen sind. Diese sind 
jeweils mil einem eigenen Geber G 1 , G2 und eigenen Wech- 

30 sclrichtcrn 14 und Einachs-Rcglern 15 versehen, so daB jc- 
der Motor M 1 , M2 seinen eigenen Motorregelkreis G 1 bzw. 
G2 14, 15 aufweist. Die beiden Wechsclrichter 14 sind uber 
cine ihnen gemeinsamc Versorgungseinheit 17 vom Nctz 18 
aus mit Energie versorgt. Die Elektromotoren Ml, M2 wei- 

35 sen fur ihre Stclleingriffe in das mechanische System 2, 3, 4, 
5, 6 unterschiedliche, voneinander raumlich entfernte Stell- 
orte auf, namlich gemaB Fig. 2 im von links gesehen ersten 
Druckwerk 2 und vierlcn Druckwerk 2. Uber jeweilige 
Kommunikationsverbindungen 16 kommunizieren die Ein- 

40 achs-Regler 15 mil einem ihncn gemcinsam zugeordneten 
MehrgroBcn-Regler 19, dem wie beim ersten Ausfiihrungs- 
beispiel die Beschleunigungszustande aus den Beschleuni- 
gungssensoren Fl. . ,F5 zugefuhrtsind. Dadurch konnen auf 
der Grundlage an sich bekannter MehrgroBenregelungen die 

45 jeweiligen Einachs-Regler 15 der beiden Elektromotoren 
Ml, M2 so beeinftuBt werden, daB die Elektromoloren Ml, 
M2 neben ihrer Hauptaufgabe des Bewegens der Funktions- 
tcile zu Druckmaschinenzwcckcn auch im Sinne einer akti- 
ven Schwingungsdampfung vcrstellcnd eingrcifen konnen. 

50 Das Ausfiihrungsbeispiel nach Fig. 3 unterscheidet sich 
von den vorherigen dadurch, daB anstelle einer weiteren 
Hauptanlriebseinheit ein oder mehrere kleinere, kostengun- 
stigere und leisiungsmaBig schwacher ausgelegte Hilfsan- 
tricbseinheitcn m2, m3, m4 und m5 mil jc cinem Druckwerk 

55 2 zu desscn Anirieb verbunden sind. Die iiber jeweilige Ge- 
ber G2-G5 geregelten Hilfsantriebseinheiien m2-m5 kon- 
nen mittels kleiner und reaktionsschneller Servoaniriebe 
realisiert sein, die gezielt an den wirksamsten Stellorten des 
mechanischen Systems 2, 3, 4, 5, 6 eingesetzt werden. Auch 

60 diese sind jeweils mit Wechselrichter 14 und Einachs-Reg- 
ler 15 versehen. Die Einachs-Regler 15 sowohl des einzigen 
Hauplantriebs M 1 als auch der mehrercn Hilfsantricbc m2, 
m3, m4, m5 konnen uber enisprechende Kommunikations- 
verbindungen mit einem gemeinsamen MehrgroBen-Regler 

65 19 Daien und Befehle austauschen, der mit scinem Sensor- 
Interface 21 den Einachs- Reglern 15 gegenuber den Be- 
schlcunigungsscnsorcn F1-F5 vorgclagcrt isi. Es liegl im 
Rahmen der Erfindung, anstelle der gezeichneten vier Hilfs- 
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aniriebseinheiten m2 m5 auch weniger oder mehr, und 

auch an anderen als den bezeichnelcn Stcllorten einzusei- 
zcn. 

Gegenuber dem vorherigen unterscheidet sich das Aus- 
fuhrungsbcispiel nach Fig. 4 dadurch, daB die Eingange der 5 
Ferraris-Beschleunigungssensoren Fl, . . ., F5 direkt jeweils 
einem Einachs-Regler 15 zugeordnet sind, die iiber jewei- 
lige Wcchselrichter 14 sowohl eine Hauptanlriebseinheit 
Ml als auch eine Mchrzahl von Hilfsantriebseinheiten m2, 
. . ., m5 ansteuern. Der in den vorher beschriebenen Beispie- io 
len verwendctc MehrgroBen-Regler isi hier crsatzlos wegge- 
lassen. Die Regel-Algorithmen zur aktiven Schwingungs- 
dampfung sind vorzugsweise in die Einachs-Regler 15 ver- 
lagerl, in welchen die entsprechenden Sol l-Ist- Wert verglei- 
che nun slattfinden konnen. Zwischen den Mehrachsreglern 15 
15 und der iibcrgeordneten Leitsteuerung 27 sind jeweilige 
Kommunikationspfade 28 cingcrichtct, die zum Beispicl bci 
mehreren Stelleingriffen in die Druckmaschine 1 flir deren 
Synchronisation sorgen konnen. 

20 

Bezugszeichenliste 

1 Bogendruckmaschinen 

2 Druckwerke 

3 Plattenzylindcr (Funktionsteilsysteni) 25 

4 Guminituchzylinder (Funktionsteilsysteni) 

5 Gcgendruckzylinder (Funktionsteilsysteni) 

6 Ubergabezylinder (Funktionsteilsysteni) 

7 Anleger 

8 Bogen 30 

9 Ausleger 

10 Greifelemente 
M Elektromotor 

G Lage- oder Geschwindigkeitsgeber 

14 Wechselrichler 35 

15 Einachs-Regler 

16 Konmiunikationsverbindung 

17 Vcrsorgungseinhcit 

18 Stromversorgungsnetz 

19 MehrgroBen-Regler 40 

20 Netzteil 

21 Sensor- Interface 

F1-F5 Ferraris- Beschleunigungssensoren 

22 Koiiiinunikations-Interface 

24 Konimunikations-Interface 45 

26 Konmiunikationsverbindung 

27 Leitsteuerung 

28 Kommunikation zwischen Einachs-Regler und Leit- 
steuerung 

Ml, M2 aquivalente Antriebsmotoren 50 
G1,G2 Geber 

Patcntanspruche 

1. Verfahren zum der Steuern eines elektrischen An- 55 
triebssystems, das der Verstellung einer Mehrzahl 
dreh-, verschwenk- und/oder linear bewegbarer Funk- 
tionsteile (3, 4, 5, 6) in Geraten und Maschinen (1), bei- 
spiclswcisc der Zylindcr oder Walzcn insbesonderc in 
Bogen- oder Rollendruckmaschinen, zueinander in ih- 60 
rer Lage und/oder Geschwindigkcit dicnt und ein oder 
mehrere gercgclte Aniriebseinheiten (M, 14, 15) auf- 
weist, die jeweils mit einem der Funktionsteile (3, 4, 5, 
6) oder einer Gruppe (2) davon verbunden sind, wobei 
mit dem angetriebenen Funktionsteil (3, 4, 5, 6) oder 65 
der angetriebenen Funktionsteilgruppe (2) mindestens 
ein Tcil der sonstigcn Funktionsteile und/oder sonsti- 
gen Funktionsteilgruppen mechanisch gekoppelt isi. 



gekennzcichnct durch den Einsatz von einem oder 
mehreren Sensoren (F1-F5) zur Erfassung und Ruck- 
fuhrung von Beschleunigungszuslanden zumindest ei- 
nes Teils der Funktionsteile oder Funktionsteilgruppen 
in ein jeweiliges Regiermodul (15, 19) der einen oder 
mehreren Aniriebseinheiten (M, 14, 15), uber welches 
die eine oder mehreren Aniriebseinheiten (M, 14, 15) 
auf der Basis eines oder mehrere r Regelgesetze oder - 
algorilhmcn zur aktiven Dampfung von Schwingungen 
der Funktionsteile (3, 4, 5, 6) angesteuert werden. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzcich- 
net, dass zur Erfassung des oder der Beschleunigungs- 
zustande die Relaiivbeschleunigung zwischen dem 
oder den Funktionsteilen (3, 4, 5, 6) und einem dieses 
tragenden oder stutzenden Maschinenfundament, -ge- 
hause, -chassis oder -gestell gemcssen wird. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, gekennzcichnct 
durch die Verwendung einer oder mehrerer der An- 
iriebseinheiten (ni2-m5, 14, 15) ausschlieBlich zur ak- 
tiven Schwingungsdampfung. 

4. Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprii- 
chc, gekennzcichnct durch die Verwendung von so- 
wohl leistungssiarkeren (14,M) als auch leistungs- 
schwacheren Antriebseinhcilcn (14, m2-m5), wobei 
die lcistungsschwacheren Antriebscinheitcn aus- 
schlieBlich zur aktiven Schwingungsdampfung einge- 
selzi werden. 

5. Verfahren nach Anspruch 3 oder 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass dem jeweiligen Regelungsmodul (15; 
Fig. 4) der ausschlieBlich zur aktiven Schwingungs- 
dampfung verwendeten Antriebseinheiten je ein Be- 
schleunigungszustand eines Funktionstcils oder einer 
Funktionsteilgruppe riickgckoppelt wird. 

6. Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass das oder die Regel- 
gesetze oder -algorithmen zur Schwingungsdampfung 
eine MehrgrdBenregelung (19) eingangsseitig fur meh- 
rere ruckgefuhrtc Bcschlcunigungszustandc (F1-F5) 
der Funktionsteile (3, 4, 5, 6) und/oder ausgangsseitig 
fiir mehrere Aniriebseinheiten (Ml, M2; m2-m5) um- 
fassen. 

7. Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass zwei oder mehr der 
Aniriebseinheiten (Ml, M2) bezuglich der Funktions- 
teile (3, 4, 5, 6) oder Funktionsteilgruppen (2) int Rah- 
men einer Last- beziehungsweisc Momcntenauftcilung 
beirieben werden. 

8. Eleklrisches Aniriebssystcm zum Verstcllen mehre- 
rer dreh-, verschwenk- und/oder linear bewegbarer 
Funktionsteile (3, 4, 5, 6) in Geraten und Maschinen 
(1), beispielsweise von Zylindem oder Walzen insbe- 
sondere in Bogen- oder Rollendruckmaschinen, in ih- 
rer Lage oder Geschwindigkeit, mit einem oder mehre- 
ren Elcktromotorcn (M; Ml, M2; ni2-in5), die jeweils 
mit einem zugeordneten Funktionsteil (5) oder jeweils 
einer Gruppe (2) davon verbunden sind, wobei mit dem 
jeweils angetriebenen Funktionsteil (5) oder der je- 
weils angetriebenen Funktionsteilgruppe (2) minde- 
stens ein Tcil der sonstigen Funktionsteile (3, 4, 6) und/ 
oder sonstigen Funktionsteilgruppen (2) mechanisch 
gekoppelt isi, und mil einer oder mehreren Regelein- 
richtungen (15, 19), die eingangsseitig je mil einem 
Lage- und/oder Geschwindigkeitsgeber (G; G1-G5) 
fur einen Elektromotor (M; Ml, M2; m2-m5) oder ein 
von diesem angetriebenen Funktionsteil (5) bezie- 
hungsweise Funktionsteilgruppe (2) und ausgangssei- 
tig mil dem oder den Elcktromotorcn (M; Ml, M2; 
m2-m5) zu deren Ansieuerung verbunden sind, insbe- 
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sondere zur Durchfuhrung des Verfahrens nach eineni 
der vorangehenden Anspriiche. gekennzeichnet durch 
die Anordnung von cincm odcr mehreren Beschleuni- 
gungssensoren (F1-F5) an zumindest einem Teil der 
Funktionsteile (3, 4, 5, 6) odcr Funklionsteilgruppen 5 
(2), wobei die Beschleunigungssensoren (F1-F5) aus- 
gangsseitig zur Ruckfuhrung der Beschleunigungszu- 
slandc des jeweiligen Funklionsteils (3, 4, 5, 6) und/ 
oder der jeweiligen Funktionsteilgruppe (2) mil der ei- 
nen oder den mehreren Regeleinrichtungen (15, 19) 10 
verbunden sind, die Regelgesetze oder -algorithmcn 
zur akiiven Dampfung von Schwingungen der Funk- 
tionsteile (3, 4, 5, 6) aufweiscn und demgemaB die ei- 
nen oder mehreren Elektromotoren (M; Ml, M2; 
m2-m5) ansteuern. 15 

9. Antriebssystein nach Anspruch 9, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass ais Beschleunigungssensoren (F1-F5) 
solche zur Messung der Relativbeschleunigung, insbe- 
sondere Ferrari ssensoren, zwischen eineni jeweiligen 
Funktionsteil (3, 4, 5, 6) und einem zugehorigen Ge- 20 
hause, Gestell, Chassis oder Fundament angeordnet 
sind. 

10. Antriebssystein nach einem der vorangehenden 
Anspriiche, wobei die Funktionsteile (3, 4, 5, 6) odcr 
Funktionstcilgruppcn (2) funktioncll und/odcr mitein- 25 
ander verkoppelt in einer Reihe hintereinander ange- 
ordnet sind, dadurch gekennzeichnet, dass nur am lelz- 
ten, vorletzten und/oder drittletzten Funktionsglied die- 
ser Reihe ein Beschleunigungssensor (F5, F4, F3) zur 
Ruckfuhrung des Beschlcunigungszustands in die jc- 30 
weilige Regeleinrichtung (15, 19) angeordnel ist. 

11. Antriebssystein nach einem der vorangehenden 
Anspriiche, gekennzeichnet durch die Anordnung von 
sowohl leistungsstarkeren (M; Ml, M2) als auch lei- 
stungsschwacheren Elektromotoren (m2-m5) an unter- 35 
schiedlichen Funktionsteilen (3, 4, 5, 6) oder Funkti- 
onsteilgruppen (2), wobei die eine oder mehreren Re- 
geleinrichtungen (15), die mit einem leistungsschwa- 
cheren Elektromotor verbunden sind, ausschlieBlich 
mit Regclgesetzcn und -algorithmcn zur aktiven 40 
Schwingungsdampfung beu*eibbar sind. 

12. Antriebssystein nach einem der vorangehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnel, dass die Regel- 
einrichtung (15, 19) in ein oder mehrere Module (15) 
zur Regelung der Lage, Geschwindigkeit und/oder Be- 45 
schleunigung der linearen odcr rotatorischen Achsc ci- 
nes oder mehrerer Elektromotoren (M; Ml, M2; 
m2-m5) und wenigstens ein Modul (19) zur Mchrgro- 
Benregclung unterteill ist, und das MehrgroBcn-Rcge- 
lungsmodul (19) eingangsseitig mit einer Mehrzahl der 50 
Beschleunigungssensoren (F1-F5) verbunden sowie 
mit den Regelgesetzen und -algorithmen zu der aktiven 
Schwingungsdampfung versehen ist und ausgangssci- 
tig in Kommunikation mit dem cincn oder den mehre- 
ren Achs-Regelungsmodulen (15) steht, urn diesen 55 
Sollwcrte im Sinne der aktiven Schwingungsdampfung 

zu ubermitteln. 

13. Antriebssystein nach Anspruch 12, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass das odcr die Achs-Regclungsmo- 
dule (15) und das MchrgroBcn-Regelungsmodul (19) 60 
baulich in einer gemcinsamen Rcgelungscinheit insbc- 
sondere mit cincm gemcinsamen Gchause integricrt 
sind. 

14. Antriebssystein nach Anspruch 12 oder 13, da- 
durch gekennzeichnet, dass das MehrgroBcn-Rege- 65 
lungsmodul (19) mit einer ubcrgeordneten Leitsteuc- 
rung (27) in Kommunikation (26) steht. 

15. Antriebssystein nach einem der Anspriiche 8 bis 
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11, dadurch gekennzeichnet, dass die Regeleinrichtung 
(15, 19) eine Mehrzahl von je einen oder mehrere Elek- 
tromotoren (Ml, m2-m5) zur linearen oder rotatori- 
schen Lage-, Geschwindigkeits- und/oder Beschleuni- 
gungsregelung ansteuernden Achs-Regelungsmodulen 
(15) aufweist, von denen zumindest einer oder ein Teil 
je mit einem der Beschleunigungssensoren (F1-F5) 
verbunden und mit Regelungsgesetzen und -algorith- 
men zu der aktiven Schwingungsdampfung auf der Ba- 
sis der Beschleunigungs-Sensorwerte betreibbar ist. 
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